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RESUMEN INTRODUCCION SEGUIMIENTO AUDIOVISUAL

QO Se describe el disefio, implementacion y Q Espacios Inteligentes: 0 Audio
evaluacion de un sistem% de SeQUir_“iento = Entornos dotados de un conjunto de sistemas = Lt_)ca!lfzacmn basada en diferencias de tiempos de llegada de la voz a los
de locutores usando fusion audiovisual sensoriales, de comunicacién, y de computo E>mlcr0 (tj)nos ol o mcit ocalina
: . transparentes e imperceptibles a los usuario Steere; _Requnse Power (SRP’). evalta a_ct!VI ad acustica en loca izaciones
O Un bloque de audio detecta regiones con especificas, orientando el patron de directividad del array (beamforming)

= Desventaja: T precision = T densidad de localizaciones
= 1 costo computacional
= Alternativa: deteccién basada en sectores

actividad a partir de una bisqueda por
interseccion de sectores y el algoritmo
Steered Response Power

=Perciben el entorno y cooperan entre si para
ayudar en la interaccién con los usuarios

@ Un blogue de video detecta rostros en =Lla |nforma(?|on es extraida con un conjunto de Q0 Video " > o
cada camara, con Viola & Jones, y los sensores ubicados en/ el entorno,, = D(.eteccmn. detecuon'qe rostros ('en 2[2 (color, aparlenma, etc.)
proyecta sobre un plano fundamentalmente cdmaras de video y = Visual Hull: Proyeccién y combinacién de detecciones por cdmara a 3D

agrupaciones de micréfonos (arrays)
0 Fusion audiovisual

O En este contexto se busca la deteccidn, localizacion = Orientados a Sistema vs. Orientados a Modelo
y seguimiento de los ocupantes del entorno

QO Un filtro de particulas extendido realiza
el seguimiento de los datos fusionados

. . O Novedades de la propuesta
QO El sistema ha sido evaluado usando la

O Los métodos que realizan seguimiento de personas = Deteccién y localizacién conjunta + SRP
base dte zatos AV16.3 con resultados combinando informacion de varias fuentes se = Filtro de particulas extendido con proceso de clasificacion (XPFCP)
prometedores denominan de seguimiento multimodal en contexto de seguimiento audiovisual

PROPUESTA DESARROLLADA CONFIGURACION
L Esquema General: - 3 2. Grid de actividad acustica: EXPERIMENTAL

El sistema combina dos mapas = Deteccion basada en sectores esféricos
(grid), uno de ocupacion y otro de  fe= B y centrados en cada array
actividad sonora en un plano:

=El grid de ocupacion se genera
con la informacién visual mientras que eI de actividad se
obtiene a partir de las sefiales de los micréfonos

= La altura del plano es constante y se selecciona de modo = Umbral fijo para detectar sectores activos
que coincida aproximadamente con la de la fuente de
acthldad en este caso la boca de los Iocutores

Base de datos
= AV16.3:
« 3 secuencias de video a 25 fps
2 arrays circulares de 8 micréfonos,
con frecuencia de muestreo 16kHz
= Secuencias seleccionadas

= SAM SPARSE MEAN, eval(a indice
de actividad en el volumen del sector
a partir de una métrica de fase

= En regiones de “Interseccion de sectores activos” del
plano de actividad se realiza una busqueda puntual del
méximo de actividad por dos métodos:

= Busqueda exhaustiva con SRP

= Minimizacién de métrica de fase

= Crecimiento de regiones alrededor de los maximos
Métricas de evaluacion

= Pcor: porcentaje de tramas activas con un
error inferior a 50cm.

= Error promedio de localizacion:
Promedio de los errores de localizacién
con respecto a la posicién etiquetada
manualmente [mm]

= Tasa de borrados: Falsos negativos,
ventanas acUsticamente activas no
detectadas como tales

= TPR: Tasa de verdaderos positivos,
calculada como el porcentaje de tramas
con actividad de voz detectados como
activos

= FPR: Tasa de falsos positivos, calculada
como el porcentaje de tramas sin actividad
de voz detectados como activos

4. Fusion audiovisual y XPFCP:

3. Grid de actividad visual = OR-légico de ambos
grids de actividad
= Se aplica el algoritmo
Viola & Jones a cada imagen por | = XPFCP filtra los
camaras - - datos fusionados
= Los rostros detectados en cada = Clasificacion de
imagen son proyectados las medidas de
mediante homografia, al plano entrada
de ocupacion _ Clasificacion de
= El resultado es la unién de las las particulas
intersecciones dos a dos entre

s G Eenes 6B Gerh GEEDR Centroide de las clases de particulas definen la

posicion de los usuarios

RESULTADOS Y DISCUSION CONCLUSIONES Y

Evaluacién de deteccion por sectores Q SBD falla en la deteccién de inicio y fin de L iN EAS FUTU RAS
0 Como detector y detector-localizador de voz tramos de voz. ; - —
= Curva ROC no presenta buenas prestaciones Posibles soluciones: 1. Método de seguimiento audiovisual con
0 Comportamiento similar con y sin interseccion de = combinar métrica SSM con otras propuestas de: B
SIS caracteristicas propias de la voz. L] Ir)te_rsecmon de sectores a(_:t,lvos de
= Umbral adaptativo multlples_arrays, = reduccion mayor
Evaluacién del bloque de localizacién puntual SBD*SCG | SBD*SRP | SRP del espacio de bisqueda
ol T Z £ O Localizacién 2D no modela variaciones de * Uso por primera vez del XPFCP en
QSBD+SRP rioren | li ion ta d Error promedio [mm] 524 161 478 N -z N
Sl pisTlely @ eI E, & e e e o = 0 altura de un mismo locutor y entre locutores. un contexto de fusion audiovisual
aumento en tasa de borrados con respecto a SRP 2. Resultados AV superior a audio, similar a
Evaluacion del sistema de seguimiento Audio | Video |A+v O Fusion “logica” de audio y video, no es video, debido a alta tasa de borrados en
[P ] e oy 2 suficiente para modelar la relacién AV audio
QAV supera significativamente a Audio, no as al :;'s:’b‘::’:::s"’[ EA';'"] 28603 1373 = 13710 Alternativas: 3. Modelo de fusion mejorable
seguimiento con Video = Pesado de importancia de las medidas 4. Localizacién 3D en versiones futuras
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